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Cours:
e Durée: 14h.
 Intervenant: Gilles Roux.

TD:
* Durée: 14h.
* Intervenants: Rim Rammal - Gilles Roux - Sylvie Roux.

TP:
* Durée: 12h.
* Intervenants: Jean-Pierre Laur - Rim Rammal - Gilles Roux - Sylvie Roux.

Evaluations :

* 2 partiels.

e 1 examende TP.

* Plusieurs exercices a faire « a la maison ».
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Introduction
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ol Definition

Automatique : ensemble des disciplines scientifiques’ et des techniques utilisées pour la conception et I’emploi des
dispositifs® qui fonctionnent sans ’intervention d’un opérateur humain®_

On peut revenur sur les trois expressions soulignees de cette definition.
1. disciplines scientifigues : ceci suggere que I’ Automatique requiert quelques activités théoriques afin de réaliser -
— une modelisation mathematique d*un dispositaif.
— une analyse de ses propriétés sur la base du modele
— la conception d’une lo1 de commande toujours sur la base du modele.

2. conception et emploi de dispositifs : ceci releve en fait de 1a mise en oeuvre pouvant fare mntervenir des disciplines
telles que 1’électronique, I"'informatique. ..

3. sans l'intervention d'un opérateur humain : cette dermeére expression fait apparaitre la notion de systemes automa-
tisés qui permettent :
— d’améliorer les performances d’un dispositif, son confort (exemples : climatisation, direction assistée).
— d’ameliorer la securite (exemples - pilote automatique, freinage ABS).
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Iutf@ ket Notion de boucle

Perturbations  (vent, profil de la route)

Entrées (action sur Systeme a _5{_::11:1::5 ["r?'a_;ea_‘rmre,
le volant, les pédales) cnnmmgdf:l ﬂnreau_de la caisse,
(voiture) vitesse)
Actionneurs D 0 _ Mesures
- capreurs, veux
(suspension, Commande (cap yeu)
mains, pieds)
— (Calculateur, [—

cerveau)

Spécifications sur le comportement

(tenue de route, oscillations de la caisse, vitesse désirée,
confort, sécurité...)
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(©) st Histoire de I’ Automatique

L'histoire des systémes automatisés peut étre divisée en trois grandes périodes.

L’aube de antomatique : de 'antiquité au milieu du XIX*® siécle

Les premiers systémes bouclés : du milieu du XIX* siécle au milieu du XX*
siécle

L’ére du numérique : du milieu du XX°* siécle 4 nos jours
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(©)robistac g Différents types de structure

== Procédé : partie que I'on veut commander
=P Bloc de commande : partie qui élabore la commande

Structure non Bouclée P

A 4

E u . s S
Bloc de commande Procédé —

SiPm=)»>  Erreur non connue par le bloc de commande

A 4

m=)»> Pas de réaction pour contrer P
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(©)rebieie o Différents types de structure

Structure Bouclée

S
I u
Bloc de commande Procédé —

Si P = Modification de S
==>»> Modification de u
==>> Correction et annulation

A 4

Deux types de fonctionnement en Structure Bouclé
E=>> Régulation

E=> Asservissement
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11 (C)7ehioii @ Exemple : Commande d'un moteur & courant
continu

== Systeme non bouclé

| | = Cste
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P> Systeme bouclé

u
Vo = ?O +K'Q,

Systéme bouclé
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Jﬂ?éﬁﬁfTﬁ;'; # Exemple : régulateur de vitesse d’une voiture

régulateur actionneur+systéeme

Commande vitesse

capteur

-0 /7

Tt
L
. [EFER 8

1. On définit la vitesse désirée (objectifs)
— On veut rouler a 110 km/h
2. On mesure la vitesse a |'aide d'un capteur
— On roule a 100km/h (par exemple)
3. Le régqulateur determine I'action a effectuer
4. La nouvelle commande est appliquée via I’actionneur
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Jﬂ?‘g‘ih’?ﬁéﬂ Les étapes de conception d’une commande
d’un systéeme bouclé

Objectifs/ : —_
performances Systéme
a atteindre a réguler/asservir

v

Modélisation °
Identification _ Modulen®1:

\L’ Fonction de transfert AU et ENOC

Analyse

\L Stabilité, caractéristiques principales

Synthese du
regulateur

< —

‘L Parameétres du régulateur

Analyse

vV

0.
Stabilité, précision, Module n° 2 :
rapidité, robustesse AU

NON
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(L) rovovs=n @ Utilisation de Matlab pour faciliter I’analyse

Boite a outils
Control

e

N
B

Simulink Product Family Application-Specific Products

\
—b |

U retemdmesmemen
]

| comuesmonssoony
s —

" compuations Fmancs
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11 () 7050 g Objectifs

* Maitrise du vocabulaire spécifique a 'Automatique continue

* Maitrise des principales notions liees a la modélisation et a
I'analyse des systemes dynamiques

« Modeélisation pour '’Automatique
« Stabilité des systémes dynamiques

* Maitrise des outils mathématiques associés

— Outils graphiques : reponses temporelles et frequentielles
— Qutils algébriques : critere de Routh-Hurwitz
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Y () robistad o Plan du cours (14h)

» Systeme et Réponses

» Systemes de base et simplification de schéma-bloc
» Stabilités

» Précision

> Introduction a la correction
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